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Abstract Of EP09301 10 

Conveyor system for workpieces has at least one 
lifting column (21,22) for a linked carrier (25). The 
carrier has an extending and telescopic jib (39) at 
one side with a single transmission (41 ) for the 
lifting cable assembly (30), secured to each end 
side of the jib (39). The transmission (41 ) is 
operated by two static drive motors (28,29). The 
rotary direction and rotary speed of the motors 
(28,29) set the lifting and/or lateral movements of 
the jib (39). 
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(54) Transpoiieinrichtung 

(57) Es wird eine Transporteinrichtung zum trans- 
portleren insbescndere von WerkstOd^n vorzugsweise 
an einer Presse. PressenstraBe, GrofMeil-Stufenpresse 
Oder dergleichen vorgeschlagen, wobel for einen fiexi- 
blen Antrieb eines einfachen Oder telesl^pierbaren 
Auslegers (39) mittels einer Zugmittelanordnung (30) 
zwei stationare Antriebsmotoren (28,29) vorgesehen 
sind, deren Drehrichtung und/oder Drehgeschwindlg- 
keit die Hub- und/oder Querbewegung des Ausiegers 
bestimnrt. 
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Beschreibung 

[0001 ] Die Erf indung betrlfft eine Transporteinrichtung 
nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1 . 

5 

Stand der Technik 

[0002] Bei einer Presse, PressenstraBe Oder GroBteil- 
Stufenpresse sind Umsetzeinrlchtungen fOr den Trans- 
port von Werkstucken in die Bearbeitungsstufen vorge- io 
sehen. FrOhere Transportsysteme sahen mittels 
Kurvenantrieb gesteuerte Langs- und Querbewegun- 
gen scwie eventuelle Hubbewegungen der Transport- 
einrichtungen vor. die vom Hauptantrieb einer Presse 
abgeleitet wurden und somit synchron zur StOBelbewe- 75 
gung verliefen (EP 0 210 745. Fig. 4). Bei neueren 
Systemen gemSB der EP 0 672 480 B1 Oder der EP 0 
693 334 A1 erfolgt der Transportvorgang zwischen ein- 
zelnen Bearbeitungsstationen individuell durch einzelne 
Transportelnriditungen, die insbesondere eine univer- 20 
selle Beweglichkeit des WerkstOcktransporte zwischen 
elnzelnen Bearbeitungsstufen ermdglichen. Durch 
etnen solchen. vom Zentralantrieb der Presse v6llig 
unabhdngigen Arrtrieb bzw. Transport des WerkstQcks 
mit beliebigen Freiheitsgraden kann der Transportvor- 25 
gang der WerkstOcke insbesondere in grdBeren Pres- 
senanlagen optimiert werden. Hierzu wird 
insbesondere auf die AusfOhrungen in der EP 0 672 480 
Oder der EP 0 693 334 veruviesen. 

[0003] Aus der DE 44 08 447 A1 ist eine Transportein- 30 
richtung zum transportieren von WerkstOcken bekannt 
geworden, bei welcher uber eine Zugmittelanordnung 
sowohl der Quertransport eines Transportschlrttens an 
einem Ldngstrdger als auch die Hubbewegung des 
WerkstQcks an einer Sdule eriblgt. Zur DurchfOhrung 35 
dieser Bewegungen sind zwei Riemensysteme erfor- 
derlich. die in ihrem Bewegungsablauf ein starres 
Bewegungsprofil erzeugen. Die Hub- und LSngsbewe- 
gung des WerkstQcks tst durch die Anordnung des Rie- 
menantriek3S test vorgegeben. Eine vergleichbare 40 
Anordnung ist In der DE 32 33 428 C2 gezelgt. SchlieB- 
lich zeigt auch die VerOffentlichung: IBM Techn. Disclo- 
sure Bulletin, Vol. 14 No., 8 Jan. 1972, 
Antriebsvarianten mit endlosen Seilantrieben. Durch 
Verschiebung von Achsen wird die Bewegung eines 45 
Positioniertisches ausgeldst Die Anwendung war fQr 
die Datenverarbeitung zur Steuerung von Datenausga- 
begerdten, wie z. B. X-Y Stiftplotter, gedacht. 

Aufaabe und Vorteile der Erf indung: so 

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine 
im baulichen Aufwand mdglichst einfache Transportein- 
richtung zu schaffen. die universe!! zum Transportieren 
von Werkstucken vorzugsweise in oder an Umformein- 55 
richtungen aller Art geeignet ist, wobei bei hoher Trans- 
portgescliwindigkeit insbesondere mit geringer 
Antriebsleistung und geringen Transportmassen gear- 
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beitet werden kann. 

Diese Aufgabe wird ausgehend von einer Transportein- 
richtung nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1 , durch 
die kennzeichnenden Merkmaie des Ansprudis 1 
gelOst. In den UnteransprQchen sind vorteilhafte und 
zweckmdBige Weiteibitdungen der im Hauptanspruch 
angegebenen Transporteinrichtung angegeben. 

[0005] Der Erfindung liegt der Kerngedanke 
zugrunde, daB mittels eines einzigen Antriebsstrangs 
einer Zugsmittelanordnung eine zweiachsige Bewe- 
gung eines venahrt>aren Auslegers Oder Tragarms in 
horizontaler und/oder vertikaler Riclitung mOglich ist. 
Dabei wird die Bewegung des Auslegers von zwei 
Motoren beeinfluBt, deren Drehrichtung sowie deren 
Drehgeschwindigkeit zueinander den Bewegungsablauf 
des Auslegers beeinflussen. Insbesondere kann der 
Bewegungsablauf des Auslegers in einer vertikalen 
Ebene beliebig gesteuert werden, d. h. jegliches Bewe- 
gungsprofil in einer vertikalen Ebene sowoh) in horizon- 
taler als auch in vertikaler Richtung ist steuerbar. Mittels 
einer hochdynamischen Steuerung der betden Motoren 
lassen sich alle Bewegungsprofile mittels nur einem 
Antrlebsstrang bewdltigen. Durch eine programmierte 
Steuerung bzw. Regelung der beiden voneinander 
unabhdngigen Antriebe wird der Antrlebsstrang in set- 
nem Bewegungsablauf, Gescimindigkert und Bewe- 
gungsrichitung beeinfluBt. wodurch die jede gewunschte 
Fahrkurve erreicht wird. 

[0006] Durch den Einsatz von zwei stationdr angeord- 
neten Antriebsmotdren wird auch die EnergiezufOhrung 
wesentlich vereinfacht. Durch Reduzierung der 
Antriebsmasse und entsprechender Ansteuerung von 
zwei separaten Motoren ergibt sich auch eine deutltche 
Verbesserung der Energiebilanz. 
[0007] Die Transporteinrichtung kann bei einem Ein- 
satz fur eine Pressenautomatisierung die verschieden- 
sten Transportaufgaben sowohl bei PressenstraBen als 
auch bei GroBteilstufenpressen Qbernehmen, wIe z. B. 
als Einlegegerat vor der ersten Umformstufe. als Verket- 
tung zwischen zwei Umfbrmstufen und als Entnahme- 
gerdt zur Teileentsorgung nach der letzten 
Umformstufe. 

[0008] Die UnteranspnQche stellen vorteilhafte und 
zweckmaBige Weiteit^ildungen im Sinne der Anwen- 
dung des erfindungsgemdBen Kerngedankens im 
Zusammenhang mit einer Presse dar. Dabei kann das 
Grundprinzip auf Bewegungsabldufe ausgeweitet wer- 
den. wie sie prinzipiell aus der EP 0 672 480 B1 bzw. 
der EP 0 693 334 A1 der Anmelderin bekannt sind. 
Diese Patentschrlften werden deshalb ausdrOcklich 
zum Inhalt auch der vorliegenden Anmeldung gemacht. 

[0009] Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfin- 
dung ergeben sich aus der nachfolgenden Eriduterung 
von Ausf Qhrungsbeispielen die in den Zeichnungen dar- 
gestellt sind. 

[001 0] Die AusfQhrungsbeispiele zeigen: 

Fig. 1 zwei Pressen mit einer zwischen den Pres- 
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sen abgeordneten Transporteinrichtung fOr 
den WerkstQcktransport in Entnahmestel- 
lung, 

Fig. la die Transporteinrichtung in Fig. 1 in vergrO- 
(Berter prinzipieller Darstellung, 

Fig. 2 die Anordnung der Transporteinrichtung 
nach Fig. 1 . jedoch in mittierer Parkstellung, 

Fig. 2a die Anordnung der Transporteinrichtung 
nach Fig. 2 in vergrOBerter prinzipieller Dar- 
stellung. 

Fig. 3 eine Pressenanordnung nach Fig. 1 oder 2 
jedoch mit fortgesetzten Bewegungsablauf 
der Transporteinrichtung zur Ablage des 
WerkstucKs in der nachfolgenden Presse. 

Fig. 4 einen Ldngsschnitt durch eine Stufenpresse 
mit vier Pressenstufen und dazwischenlie- 
genden Transporteinrichtungen zum Trans- 
port der zu bearbeitenden Werkstucke und 

Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele: 

[0011] In den Rguren 1 bis 3 sind zwei Einzeipressen 
1. 2 einer Pressenstra3e. in Fig. 4 eine Transfer- Oder 
GroQteil-Stufenpresse 3 dargesteltt. Die Pressen 1 . 2, 3 
umfassen ein KbpfstOck 4 sowie seitliche Stfinder 5, 6, 
einen dazwischenliegenden Pressenst6Bel 7 mit Ober- 
werkzeug 8, einem gegenOberliegenden Unterwerk- 
zeug 9 auf einem Schiebetisch 10. Die jeweilige 
Bearbeitungsstufe ist mit Bezugszeichen 11 und 12 in 
Figur 1 bis 3 bzw. 1 1 bis 14 in Rg. 4 bezeichnet. 
[0012] Gemd3 der Darstellung in den Figuren 1 bis 3 
kann sich zwischen den einzelnen Bearbeitungsstufen 
11 und 12 eine Ablagestufe 15 befinden, die zur Auf- 
nahme von auszuwechsetnden Saugerspinnen oder 
Quertraversen mit Saugerspinnen dient. 
[0013] Die erfindungsgemaBe Transporteinrichtung 
16 befindet sich zwischen den einzelnen Bearbettungs- 
bzw. Umformstufen 1 1 bis 14, wie diese in den Figuren 
1 bis 4 dargesteltt ist. Dabei zetgt die Rg. 1 die Trans- 
porteinrichtung 16 in einer Entnahmestellung des Werk- 
stucks aus der ersten Bearbeitungsstufe 11, wahrend 
die Darstellung nach Rg. 2 eine mittlere Parkstellung 
der Transporteinrichtung 16 zwischen den Beaibei- 
tungsstufen zeigt. Die Darstellung nach Fig. 3 zeigt die 
Transporteinrichtung 16 in ihrem Bewegungsablauf zur 
Ablage des WerkstOcks 1 7 in die rechte Bearbeitungs- 
stufe 12. Sofern der WerkstQcktransport mittels Sauger- 

balken bzw. mittels Saugerspinnen 18 bestOckten 
Quertraversen 19 erfolgt. sind jeweils zwei gegenuber- 
liegende Transporteinrichtungen 16 zwischen den ein- 
zelnen Bearbeitungsstufen vorgesehen, die gemeinsam 
jeweils einen Saugert>alken bzw. Quertraveise 19 tra- 
gen. 



[0014] Die Rg. 1a zeigt eine vergrCBerte Darstellung 
der Transporteinrichtung 16 in einer Stellung sinnge- 
ma6 zu Rg. 1. 

[0015] Die Transporteinrichtung 16 ist befestigt auf 
5 einer ortsfesten Montageplatte 20. Zwei Hubsdulen 21 , 
22 sind in Vertikal-l^gern 23, 24 gelagert Der untere 
Bereich der Hubsaulen 21 , 22 ist mit einem horizontalen 
Quertrdger 25. der obere Bereich der Hubsdulen 21 , 22 
ist mittels eine Querjochs 26 verbunden. 
10 [001 6] Die Montageplatte 20 ist als eine Art ortsfester 
Antriebsblock 27 ausgebildet, mit einem ersten 
Antrtebsmotor 28 und einem zweiten Antriebsmotor 29. 
[0017] For eine Zugmittelanordnung 30 sind im hori- 
zontalen Quertrager 25 ein Paar von Umlenkrollen 31, 
15 32 vorgesehen. QleichermaBen enthait das obere 
Querjoch 26 ein weiteres Paar von Umlenkrollen 33, 34. 
Zur FOhrung der Zugmittelanordnung ist weiterhin ein 
Umlenkrollenpaar 35, 36 im Antriebsblock 27 vorgese- 
hen. 

20 [0018] Wie aus Fig. 2a in der mittleren Parkstellung 
ersichtlich. ist die gesamte Transporteinrichtung prinzi- 
pieli symetrisch aufgebaut und spiegelt sich an der ver- 
tikalen Symetrieebene 38. 

[0019] Die Zugmittelanordnung 30 dient zundchst 
25 zum Antrieb eines Auslegers oder Tragarms 39. der mit- 
tels Lagern 40 am stationaren horizontalen Quertrager 
25 iangs-verschiek>bar befestigt ist. HierfQr ist nur ein 
einzlger Antriebsstrang 41 vorgesehen. Das erste Ende 
42 des Antriebsstrangs 41 ist gemdB Darstellung in Rg. 
30 la, 2a am linken Ende des Auslegers 39 am Punkt 44 
befestigt. Das zweite. andere Ende 43 des Antriebs- 
strangs 41 ist am gegenOberliegenden Ende (Punkt 45) 
des Auslegers 39 befestigt. 

[0020] Der einstOckige Antriebsstrang 41 wird nun von 

35 Punkt 44 am linken Ende des Auslegers 39 Qber die 
Umlenkrolle 31 im horizontalen Quertrager 25 zum 
ersten Antriebsmotor 28 und von dort aus zur zugehOri- 
gen Umlenkrolle 35 im Antriebsblock 27 gefuhrt Von 
dieser Umlenkrolle 35 wIrd der Antrielssstrang 41 waiter 

40 gefohrt zur oberen Umlenkrolle 33 im Querjoch 26. In 
symetrischer Anordnung der Einrichturig wird der 
Antriebsstrang 41 ' dann zurOckgefOhrt von der oberen 
Umlenkrolle 34 im Querjoch 26 zur Umlenkrolle 36 im 
Antriebsblock 27 und Qber den zweiten Antriet>5motor 

45 29 zur unteren Umlenkrolle 32 im horizontalen Quertra- 
ger 25. Der Antriebsstrang 41* endet dann im rechten 
Ende des Auslegers 39 am Punkt 45. Die Anordnung 
des jewetltgen Motors 28, 29 mit der jeweils zugehOri- 
gen Umlenkrolle 35. 36 Id8t sich vertauschen. 

50 [0021 ] Die Antriet^smotoren 28. 29 lassen sich im Uhr- 
zeigersinn. Pfeil 46. Pfeil 47 und gegen den Uhrzeiger- 

sinn, Pfeil 48, Pfeil 49 antreiben. Daruberhinaus kann 

die Antriebsgeschwindigkeit jeweils von 0 bis zu einem 
t)estimrrrten Wert stufenlos geregelt bzw. gesteuert wer- 
55 den. Die unterschiedlichen Bewegungen des Auslegers 
39 geschehen zum Beispiel wie folgt: 

1. Bewegung des Auslegers 39 nach links in Fig. la 
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(Pfeil 50): HierfQr mu3 sich der links der Symetrle- 
ebene 38 liegende Antriebsstrang 41 nach urtten 
bewegen. d. h. der erste Antriebsmotor 28 dreht 
sich im Uhrzelgersinn (Pfeil 46) m'rt einer bestimm- 
ten Drehzahl. Im gleichen MaBe bewegt sich der 5 
rechts der Symetriebene 38 liegende Antriebs- 
strand 41 ' nach oben, d. h. der zwerte Antriebsmo- 
tor 29 dreht ebenlalls im Uhrzelgersinn (Pfeil 47) 
mit der gleichen Drehgeschwirxllgkeit, so daB sich 
der Antriebsstrang von der rechten Symetrlehaifte 10 
zur linken Symelriehaifte bewegt. Die Drehzahl der 
t>eiden Antriebsmotoren 28. 29 bestimmt die 
Geschwindigkeit der horizontalen Bewegung des 
Auslegers 39. 

15 

2. Bewegung des Auslegers 39 nach rechts: Dieser 
umgekehrte Fall zu Ziffer 1 erfordert lediglich eine 
Umkehrung der Bewegungsrichtungen der 
Antriebsmotore 28, 29. d. h. die Drehrichtung 
erfolgt gegen den Uhrzelgersinn. d. h. in Richtung 20 
der Pfeile 48, 49. Hierdurch wandert der Antriebs- 
strang von der linken SymetriehSlfte in die rechte 
Symetriehaifte der Transporteinrichtung. 

3. Hubbbewegung des Auslegers 39 (Pfeil 51): 25 
Hierfur mOssen die beidseitig der Symetrieebene 

38 liegenden AntriebsstrAnge 41. 41' nach oben 
transportiert warden. Die geschieht durch eine 
Drehbewegung des ersten Antriebsmotors 28 ent- 
gegen dem Uhrzelgersinn (Pfeil 48) und einer Dreh- 30 
bewegung des zweiten Antriebsmotors 29 im 
Uhrzelgersinn (Pfeil 47). Hierdurch wird der 
Antriebsstrang in den Bereich oberhalb des 
Antriebsblocks 27 verschoben, so da8 sich das 
Querjoch 26 mit den beiden Hubsdulen 21 . 22 nach 35 
oben verschiebt und hierdurch den unteren hori- 
zontalen Quertrdger 25 anhebt. Die obere Stellung 
dieses Vorgangs ist in Rg. 2a dargestellt. Drehen 
die beiden Antriebsmotore 28. 29 gleich schnell. so 
wird bei gleicher Ubersetzung der Motorantriebe 40 
ein gleichmdSiger Hubvorgang vorgenommen. 

4. Absenken des Auslegers 39 (Pfeil 51*): Dieser 
Vorgang erfolgt wleder gleichermaBen wie zuvor 
beschrieben, jedoch mit umgedrehter Drehrichtung 4S 
der beiden Antriebsmotore 28. 29. Insbesondere 
dreht der erste Antriebsmotor im Uhrzelgersinn 
(Pfeil 46) wahrend der zweite Antriebsmotor 29 ent- 
gegen dem Uhrzelgersinn (Pfeil 49) dreht. Hier- 
durch bewegt sich der beidseitig der so 
Symetrieebene 38 liegende Antriebsstrang 41. 4r 
nach unten, so daS sich das Querjoch 26 mit den 
beiden Hubsdulen 21. 22 eben^lls nach unten 
bewegt. 

AIs Gewichtentlastung fOr diesen Hub- und ss 
Senkvorgang ist ein zusStzlicher Gewichtsaus- 
gleichszylinder 52 vorgesehen, der das gesamte 
System "gewichtslos" macht bzw. das Gewicht 
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kompensiert. Ober eine Kolbenstange 53 ist der 
Gewichtsausgiachszylinder 52 mit dem Querjoch 
26 verbunden. Der Gewichtsausgleichszylinder 52 
kann die Abwdrtsbewegung des Systems unter- 
stQtzen. 

5. Die oben t}eschriebenen Bewegungsabl&ufe 1 
bis 4 kOnnen liun Qberlagernd angewandt warden. 
Das bedeutet. daB je nach Bedarf nur ein Antriebs- 
motor in einer bestimmten Drehrichtung mit einer 
bestimmten Drehgeschwindigkeit angetrieben wird. 
wahrend der andere Antriebsmotor z. B. still stehen 
Oder mit anderer Drehgeschwindigkeit laufen kann. 
Will man beispielswelse in Fig. 1a eine gleichzeitige 
horizontale Langsbewegung des Auslegers 39 
nach rechts (Pfeil 50*) und eine gleichzeitige Hub- 
bewegung (Pfeil 51) durchfQhren. so wird der erste 
Antriebsmotor 28 mit einer hOheren Antriebsge- 
schwindigkeit entgegengesetzt zum Uhrzelgersinn 
(Pfeil 48) angetrieben. wahrend der zweite 
Antriebsmotor 29 beispielsweise stillsteht bzw. test- 
gehalten wird. Hierdurch kann sich das obere Quer- 
joch 26 nach oben bewegen und den horizontalen 
QuertrSger 25 anheben. Der hierdurch frei wer- 
dende Antriebsstreuig 4V auf der rechten Symetrie- 
haifte ermOglicht eine Bewegung nach rechts (Pfeil 
50*) des Auslegers 39. 

[0022] Hieraus ist erkennbar. daB beliebige Bewe- 
gungsabiaufe In einer Vertikalebene fur den Ausleger 
39 durchgefOhrt werden kOnnen. Dies geschieht aus- 
schlieBlich durch die Steuerung t)zw. Regelung der k>ei- 
den Antriebsmotore 28. 29 in gleichen oder 
unterschiedlichen Drehrichtungen mit unterschiedli- 
chen Oder gleichen DrehgeschwirKjigkeiten. 
[0023] Wie aus Fig. la. 2a ersichtlich, kann dem Aus- 
leger 39 ein weiteirer Ausleger 54 zugeordnet sein, so 
daB die beiden Ausleger 39. 54 einen sogenannten 
Teleskoparm 55 bilden. Auch die Bewegung des Ausle- 
gers 54 wird in bekannte Weise mittels eines Riemen- 
antriebs 56 vollzogen, wobel der Antriebsriemen 57 
Ober einen Antriebsmotor 58 mit zwel Umlenkrollen 59, 
60 angetrieben wird. Zur Funktionsweise dieses 
Antriebs mit entsprechender Schwenkeinrichtung fOr 
das WerkstQck 17 wird auf die EP 0 693 334 A1 ins- 
besondere Fig. 10 mit zugehOriger Beschreibung ver- 
wiesen. Durch diese Verwendung der Erfindung kdnnen 
beiliebige BewegungsablSufe des WerkstOcktranspor- 
tes auch bezQglich eines Schwenkvorganges des werk- 
stOckes wie in Rg. 3 dargestellt. erfolgen. 
[0024] Fig. 4 zeigt die problemlose Anwendung der 
Erfindung auch bei Transfer- oder GroBteil-Stufenpres- 
sen. wo die Transporteinrichtung zwischen den einzel- 
nen Umformstationen 11 bis 14 angeordnet werden 
kann. Beispielhaft Ist hier die Transporteinrichtung mX 
einem Einfach-Transportarm dargestellt. Auf die ent- 
sprechenden Ausfuhrungen in der EP 0 672 480 wird 
verwiesen. 
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[0025] Eine alternative AusfOhrungform der Antriebe 
und Umienkrollen gegenOber der Darstellung nach Fig. 
la. 2a kann durch eine verdnderte Anordnung der 
Umienkrollen 35, 36 bzw. 33. 34 vorgenommen werden 
bzw. durch eine Veranderung der Anzahl dleser 
Umienkrollen. 

[0026] Weiterhin kOnnen als Antrtebsstrang die ver- 
schiedensten Antrlebsmittel verwendet werden. wie z. 
B. Zahnriemen Oder Ketten, 

[0027] Die Erf indung ist nicht auf das dargesteilte und 
beschrlebene Ausfuhrungsbeispiel beschrdnkt. Sle 
umfaf^ auch vielmehr alle Welterblldungen im Rahmen 
der SchutzrechtsansprQche. 

PatentansprQche 
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gekennzeichnet. daB eine Hubsdule (21) zentrisch 
stationdr gefOhrt ist. die an ihrem unteren Ende 
einen Quertrdger (25) f Or den Ausleger (39) und an 
Ihrem oberen Ende eine Umlenkrolle (33, 34) fOr 
den Antriebsstrang (30. 41) aufweist. 

Transporteinrichtung nach einem der AnsprQche 1 
bis 5. dadurch gekennzeichnet. daB den Antriebs- 
motoren (28, 29) im Antriebsblock (27) wenigstens 
je eine Umlenkrolle (35, 36) zugeordnet ist. 

Transporteinrichtung nach einem der vorgenannten 
AnsprQche 3 Oder 4, dadurch gekennzeichnet. daB 
ein Gewichtsausgleichszylinder (52) vorgesehen 
isL 



1. Transporteinrichtung zum transport! er en ins- 
besondere von WerkstOcken vorzugsweise an einer 
Presse. PressenstraBe. GroBteil-Stufenpresse 
Oder dergleichen, mit wenigstens einer Hubsdule 
(21. 22), die mit einem Trdger (25) verbunden ist. 
der seinerseits einen verfahrbaren Ausleger (39) 
trdgt. wobei der Antrieb fOr den Ausleger (39) mit- 
tels einer Zugmittelanordnung (30) erfblgt. dadurch 
gekennzeichnet, daB die Zugmittelanordnung (30) 
einen einzelnen Antriebsstrang (41) umfaBt. der 
Jewells endseitig am Ausleger (39) befestigt ist und 
daB der Antriebsstrang (41) von zwei stationdren 
Antriebsmotoren (28. 29) angetrieben wird. wobei 
die Drehrichtung und die Drehgeschwindigkeit des 
jeweiligen Antriebsmotors (28, 29) die Hub- 
und/oder Quert>ewegung des Auslegers (39) 
bestimmt. 



8. Transporteinrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet. daB die Zugmittelanordnung (30) 
als Riemenantrieb Oder als Kettenantrieb ausget>il- 

30 det ist. 

9. Transporteinrichtung nach Anspruch 1. dadurch 
gekennzeichnet. daB die Montageplatte (20) bzw. 
der Antrieb^ock (27) paarweise oder einzein seit- 

25 lich einer oder zwischen zwei Bearbeitungsstufen 
(11 bis 14) einer Presse, PressenstraBe. GroSteil- 
Stufenpresse Oder dergleichen angeordnet ist 

10. Transporteinrichtung nach Anspruch 1 oder 9. 
30 dadurch gekennzeichnet, daB der verfahrbare Aus- 
leger (39) als teleskoptert>arer Mehrfachausleger 
bzw. Teleskoparm (55) ausgebildet ist. 



2. Transporteinrichtung nach Anspruch 1. dadurch 55 
gekennzeichnet, daB eine zentrale oder wenigstens 
zwei symetrisch angeordnete Hubsdulen (21. 22) 
vorhanden sind, die an ihrem unteren Ende den 
Quertrager (25) mit Fohrungsmitteln (40) fur den 
Ausleger (39) tragen. 4o 



3. Transporteinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet. daB wenigstens zwei 
Hubsduien (21. 22) vorhanden sind. die an ihrem 
oberen Ende uber ein Querjoch (26) verbunden 45 
sind. 



4. Transporteinrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet. daB wenigstens zwei Hubsdulen 
(21 , 22)stationdr gefOhrt sind. die an Ihrem unteren so 
Ende einen Quertrager (25) fOr den Ausleger (39) 
und an ihrem oberen Ende ein Querjoch (26) auf- 
weisen. und das im Quertrdger (25) ein Umlenkrol- 
lenpaar (31, 32) und im Querjoch (26) ein weiteres 
Umlenkrollenpaar (33. 34) fQr den Antriebsstrang ss 
(30, 41) vorgesehen sind. 



5. Transporteinrichtung nach Anspruch 1. dadurch 
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sind. deren Drehrichtung und/cder Drehgeschwindig- 
keit die Hub- und/oder Querbewegung des Auslegers 
bestimmt. 
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